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1 1 invention se rapporte a un systeme de 
guidage pour vihicules routiers par galets assujettis 
au moins & un rail de guidage au sol. 

La fonction de guidage des vehicules sur 
5 roues est assur6e f requemment par des roues 
additionnelles transversales aux roues principales. Ces 
roues additionnelles roulent sur des pistes lat&rales 
et reprennent les efforts lateraux dans les courbes. 
Les pneuinatiques equipant les roues principales ne 

10 subissent aucun effort lateral ou tout au plus des 
efforts r&siduels de faible amplitude. 

C'est le cas par exemple des voitures de 
metro sur pneumatiques. 

Or, chaque pneumatique peut accepter des 

15 efforts lateraux. Tous les pneumatiques equipant les 
v§hicules routiers sont soumis dans les virages a des 
accelerations laterales conduisant a des deformations 
momentan€es des f lanes des pneumatiques. Ces efforts 
sont principalement repris par les pneumatiques. 

20 Dans le cas des vehicules guides par un ou 

plusieurs rail(s) au sol, lorsqu'il n'existe plus 
d 1 adherence ou lors d f une d§ficience des pneus, ceux-ci 
ne pouvant plus jouer leur rdle de reprise des efforts 
lateraux, il apparalt un debattement lateral de 

25 l v essieu. 

Selon 1" invention, en vue de limiter les 
deports lateraux dus par exemple a la perte d 1 adherence 
des pneumatiques, on autorise un leger debattement 
lateral jusqu'a une deviation angulaire determinee 

30 entre l"essieu et un module limiteur-suiveur assujetti 
a suivre le m§me ou les memes rail(s) au sol. 

Cette limitation permet de maintenir le 
debattement lateral a un niveau acceptable et d'eviter 
1* aggravation du comportement du vehicule. 

35 La presente invention a pour but de gouverner 

direct ement l'essieu par un ensemble de guidage avant a 
deux bras identiques en prise de roulage sur un rail de 
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guidage au sol. Elle a egalement pour but de limiter le 
debattement lateral de l^essieu a une valeur maximale 
en cas de perte d' adherence des pneus. 

L v ensemble de limitation n'est operant qu'en 
cas de perte d* adherence , ripage ou autre cause 
produisant les mimes effets. 

L 1 invention permet par les variantes de son 
ensemble directionnel d'utiliser comme rails de guidage 
ceux prevus pour un transport ferroviaire urbain en 
commun • 

D'autres caracteristiques et avantages de 
l 1 invention apparaltront dans la description qui suit, 
donn6e & titre d'exemple et accompagnee des dessins qui 
repr&sentent : 

. la figure 1 est une vue schematique illustrant la 

realisation de base selon l 1 invention ; 
. la figure 2 est une vue schematique illustrant la 

realisation avec limiteur de deport lateral ; 
. la figure 3 est une vue schematique illustrant la 

realisation reversible ; 
. la figure 4 est une vue schematique illustrant la 

realisation reversible avec limiteur de deport 

lateral ; 

. la figure 5 est une vue en perspective de l v ensemble 

de guidage dans sa version simplifiee ; 
. la figure 6 est une vue simplifiee en coupe montrant 

un exemple d^mboitement transversal de juroelage des 

bras au niveau des deux cdtes en regard ; 
. la figure 7 est une vue en elevation d'un vehicule 

equipe de 1* ensemble de guidage represente sur la 

figure 5 ; 

. la figure 8 est une vue de detail en elevation de 
I 9 ensemble de guidage ci-dessus ; 

. la figure 9 est une vue en elevation d'un vehicule 
equipe de 1' ensemble de guidage a deux galets de 
guidage distants montes dans une configuration od les 
galets roulent chacun sur le flanc d'un rail de 
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tramway ; 

• la figure 10 est une vue de detail en elevation de 
1' ensemble de guidage ci-dessus ; 

. la figure 11 est une vue en plan de 1* ensemble 
reversible de guidage avec limitation du 
debattement selon une realisation technologique 
specif ique ; 

. la figure 12 est une vue en perspective d'un module 

intermedia ire sans carrosserie montrant l'essieu et 

1' unite avant de l f ensemble reversible de guidage 

avec limitation du debattement ; 
. la figure 13 est une vue schematique agrandie d'un 

exemple de dispositif d' immobilisation temporaire ; 
. la figure 14 est une vue en plan de la zone 

d* articulation d'un bras de guidage par pivotement ; 
„ la figure 15 est une vue en plan d'un mode de 

realisation de la liaison pali&re d'un bras de 

guidage en butee droite ; 

• la figure 16 est une vue en plan d • un mode de 
realisation de la liaison paliere d'un bras de 
guidage en butee gauche ; 

. les figures 17 et 18 sont des vues schematiques 
comparatives illustrant deux etats de ligne droite 
sans puis avec debattement lateral dans le cas d'un 
debattement maximal admissible par le module suiveur- 
limiteur ; 

. les figures 19 et 20 sont des vues schematiques 
comparatives illustrant deux etats de virage sans 
puis avec debattement lateral dans le cas d'un 
debattement maximal admissible par le module suiveur- 
limiteur . 

Lors de la survenue d'une perte d' adherence 
des pneus, l'essieu s'eloigne de sa position correcte, 
ce qui represente un debattement lat§ral. 

Selon !• invention, on cherche a limiter ce 
debattement lateral & une valeur maxima le. 

Conform§ment a la figure 1 , sur laquelle le 
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sens de marche est indique par une fleche, le systems 
de guidage selon 1* invention se compose dans sa version 
de base d'un ensemble de guidage 1 forme de deux bras 
de guidage 2 et 3 identiques, juxtaposes, et jumeies 
5 par exemple par emboiteraent de structures latirales 
compiementaires en regard du type gorge 4 et arete 5. 
Ces bras 2 et 3 sont articules par une de leurs 
extr£mit£s par une articulation de pivotement 6 autour 
d'un axe transversal 7 monte sur un essieu routier 8 
10 d'un vehicule routier reunissant deux roues 9 et 10, 
par exemple d'un module interm6diaire 11 d'une rame 
routi&re de transport en comroun. Cette articulation de 
pivotement 6 est destin§e £ absorber les mouvements de 
tangage . 

15 Chaque bras 2 et 3 est pourvu & son autre 

extremite d'un galet incline de guidage 12,13 ou 14,15, 
chacun en prise de roulage sur une piste conformee dans 
un des f lanes d'un rail central 16 ou de deux rails 17 
et 18 de guidage au sol. 

20 On distingue selon les variantes des galets 

inclines proches 12,13 formant un couple central 19 
(figures 7 et 8) et des galets inclines 14,15 eloignes 
ou distants l'un de I'autre (figures 9 et 10). 

Une des formes de realisation des bras de 

25 guidage 2 et 3 de l 1 ensemble de guidage 1 est 
representee sur la figure 5. 

Cette forme de realisation consiste en deux 
bras identiques de forme generale triangulaire dont le 
corps de chacun d'entre eux est constitue d'un element 

30 mecanique perimetrique 20,21 conforme en triangle 
entourant un espace central libre 22,23. 

Ce triangle sensiblement rectangle comprend 
une base transversale 24,25 situee pres de l 1 essieu ou 
bloc d' essieu 8, un cdte interieur 26,27 sensiblement 

35 perpendiculaire a la base et un cdte oblique incurve 
28,29 reliant les deux premiers cotes. 

Chaque bras est monte pivotant par la base 
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24,25 du son perim£tre triangulaire 20,21 sur l'axe 7 
transversal au v£hicule. Les bras de guidage 2,3 sont 
rendus f onctionnellement solidaires en orientation de 
1 • essieu routier ou bloc d 9 essieu 8 de mani£re & le 
5 gouverner directement • 

En ce qui concerne 1 •articulation de 
pivot ement 6, il peut s'agir d'un meme axe de 
pivotement 7 pour les deux bras, de deux axes separes 
physiquement ou d'une s£rie de tron^ons d'axes 30,31 et 
10 32,33 disposes a la suite les uns des autres et portes 
respectivement par les bases 24,25 de chaque bras 2 et 
3* 

A cet effet, chaque base 24,25 presente du 
c6t# du bloc d'essieu 8 deux decoupes en creneau 34,35 

15 et 36,37 dont les extr£mit€s des f lanes portent les 
extr&mit§s des tr onions d'axes. 

Selon un node d' execution pr§fer6, chaque 
cdtG intferieur 26,27 de chaque p£rim6tre triangulaire 
qui est perpendiculaire a la base correspondante 24,25 

20 porte a rotation libre au voisinage de son extr€mit6 
avant un galet incline de guidage 12,13 ou 14,15 
prot€g€ par un d^flecteur 38,39 faisant office de 
chasse-pierre • 

Ces deux galets sont places constructivement 

25 en regard. Lorsqu'ils sont proches, (galets 12,13), ils 
forment le couple central 19 dont les deux galets sont 
inclines en V a pointe dirigee vers le bas en prise sur 
les pistes laterales de flanc du mdme rail central 16 
de guidage au sol (figures 8 et 9) . 

30 Dans le cas de deux galets distants, (galets 

14,15), 1 1 inclinaison est inverse et les galets roulent 
sur les pistes de guidage conformees dans les deux 
f lanes en regard des deux rails 17 et 18 distants I'un 
de l 1 autre. Cette application concerne notamment le cas 

35 de deux rails de tramway comme repr6sente sur les 
figures 9 et 10. 

Comme dej£ indique, les bras sont jumel&s par 
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exeinple au niveau des galets par une force transversale 
de rappel glastique (non representee) . Pour le couple 
central 19 de galets proches, il s'agit d'une force de 
rappel en rapprochement. Pour les galets distants 
5 14,15, il s'agit d'une force de rappel en Scartement 
des bras. 

De plus, les bras et par consequent les 
galets, sont soumis a une contrainte verticale de 
charge destin§e a assurer avec la force de 
10 rapprochement ou d'Scartement des bras, I'appui roulant 
adapte de chaque galet sur sa piste directrice. 

La contrainte verticale vers le bas est 
materialist par exemple par un sabot individuel ou 
commun 40 d'appui simultan6 sur les deux bras. Les 
15 galets sont ainsi maintenus constamment sur les pistes 
de guidage par la resultante des forces de 
rapprochement et d'appui afin d'6viter toute tendance 
au d&raillement. 

Il en est de m§me de fagon adapt ee pour 
20 1* ensemble de guidage a galets distants. 

Dans la variante d 1 execution representee, le 
sabot d'appui est const itue d'une lame-ressort 41 & 
extremite elargie 42 qui agit simultan^ment sur les 
deux bras 2,3 au voisinage du couple 19 de galets de 
25 guidage. 

Dans tous les cas les deux bras de guidage 
sont solidarisis a l'essieu ou rendus solidaires de 
celui-ci de manidre a l'orienter directement. 

Selon la variante des figures 4, 11 et 12, 

30 l 1 ensemble de guidage est bloqu€ en direction par 
rapport a l'essieu par deux liaisons d v immobilisation 
sous la forme de deux dispositifs d 1 immobilisation 
laterale 43 et 44 months articul£s entre un des bras et 
un point fixe par rapport au bloc d'essieu, par exemple 

35 entre l'extr^mite exterieure de chaque base 24,25 du 
p€rim£tre triangulaire 20,21 et une pi&ce fixe 45,46 
par rapport au bloc d'essieu placee au voisinage de la 
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roue* 

Un mode d' execution de ces dispositifs 
d 1 immobilisation lattrale est dtcrit ci-aprts. 

Si l'on souhaite guider le vthicule dans les 
5 deux sens de marche avant et arriere, on peut envisager 
une realisation pr&sentant un ensemble de guidage 
identique 1 aussi bien a 1' avant qu'a 1'arriSre, les 
deux ensembles ne f onctionnant pas f orcement 
simultan&ment (figure 3) . 

10 Dans le cas de la reversibility avec un 

suiveur-limiteur 47 de dtbattement lateral de l'essieu 
decrit plus loin, la liaison d' immobilisation lat&rale 
apportte par les deux dispositifs d • immobilisation 
43,44 est temporaire. On utilise des dispositifs 

15 d' immobilisation a commande de changement d'etat par 
exemple des dispositifs verrouillables 48,49. Ces 
dispositifs d' immobilisation se trouvent a l'etat 
verrouill6 a l 1 avant dans le sens de la marche 
materialist par une fldche sur les figures. On peut 

20 ainsi rtaliser deux fonctions success ivement, 1'une de 
guidage a l 1 avant dans le sens de la marche et l 1 autre 
a 1' arriere pour la limitation du dtbattement lateral 
de l'essieu avec un autre ensemble identique ou du meme 
type qui se trouvera a 1* arriere (figure 4). 

25 L'une des extrimites des dispositifs 

d v immobilisation laterale commandee est rtalisee 
teiescopique avec ou sans effet amortisseur pour 
permettre le blocage de 1 1 ensemble de guidage par 
rapport a l'essieu. Elle permet aussi grace a son 

3 0 caractere teiescopique d 1 absorber les sol licitat ions 
lat&rales dues aux mouvements de lacet. 

II peut s'agir d'une liaison mecanique a tete 
telescopique 50,51 dont une extremite est articulee sur 
la pi^ce fixe 45,46 par exemple solidaire de l'essieu 

35 et dont 1' autre extremite est montee articulee sur le 
flanc adjacent du bras de guidage. Chacune de ces 
liaisons peut etre constitute d'un dispositif m£canique 
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articuie par exemple & deux biellettes 52,53 articulees 
entre elles par une articulation intermediaire 54 qui 
serait immobilise sur commande par un verrouillage 
approprie formant par exemple une articulation & 
5 genouill&re 55 (figure 13) . 

Le changement d'etat de la liaison par 
verrouillage-d6verrouillage, est commande par un organe 
actif bidirectionnel 56 a tige de commande reliee a 
!• articulation intermediaire 54. Cette tige apporte la 

10 force de desalignement des articulations de la 
genouill&re permettant la liberation de la liaison. En 
effet, comme il est bien connu, I'alignement des 
articulations d'une liaison a genouilldre correspond a 
son 6tat bloqu6. 

15 L' ensemble de guidage 1 place a l'avant et 

d6crit ci-dessus est int6gr§ dans un systdme plus 
general de guidage avec limitation du debattement 
lateral qui sera decrit maintenant. 

L 9 ensemble de guidage 1 monte a l'avant dans 

20 le sens de marche peut etre complete par un module 
situ& obligatoirement a l'arridre. Cet ensemble arrive 
de limitation du debattement lateral, monte flottant 
sur le bloc d'essieu et assujetti au rail de guidage 16 
est le module dej& reference par 47. II sera appele ci- 

25 apr£s module suiveur- limit eur (figures 2, 4, 11 et 12). 

Ce module suiveur-limiteur 47 peut etre forme 
selon 1" invention des mdmes elements deja decrits ci- 
dessus. Ainsi, lorsqu'ils sont identiques, les ro§nes 
references seront utilisees. 

30 II s'agit egalement de deux bras pivotants 2 

et 3 par exemple de forme generale triangulaire dont la 
base 24,25 de chaque bras est articulee a pivotement 
autour d'un axe transversal 7 ou d'une serie de 
trongons d'axes 3 0 & 33 transversaux au vehicule. 

35 L'extremite libre de chaque bras est equipee d'un galet 
incline assujetti a suivre le ou les rails de guidage. 
II peut s'agir du couple 19 de galets inclines en V A 
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pointe dirigee vers le bas en prise sur le rail 16 de 
guidage au sol, unique et central ou de deux galets 
ind6pendants 14 et 15 inclines en V & pointe dirigee 
vers le haut en prise sur deux rails de guidage 
5 61oign£s et independants 17 et 18 situes pres des roues 
de I'essieu 8 et appartenant & la voie d'un vehicule 
ferroviaire urbain de transport en coromun. 

Les bras sont jumeies par un emboltement 
mecanique transversal par exemple celui de la figure 6 

10 et par une force transversale eiastique de 
rapprochement (cas du couple central de galets) ou 
d • ecartement (cas de deux galets distants et 
independants) • 

L' ensemble des deux bras 2 et 3 est contraint 

15 vers le bas par une charge verticale representee par 
exemple par une force eiastique ou hydraulique 
s'exer^ant en appui par exemple simultane sur les deux 
bras par 1 1 intermediate de la lame-ressort 41 a 
extr6mit6 61argie 42 decrite precedemment pour 

20 1 9 ensemble de guidage 1. 

Les deux bras 2 et 3 sont articules & 
pivotement autour de l'axe 7 ou de la succession de 
trongons d 9 axes 30 a 3 3 de direction generale 
transversale. Ces axes servent de guide pour le 

25 deplacement transversal des bras selon une course en 
arc de cercle correspondant a l'ecart angulaire toler£ 
pour la limitation du d§battement lateral. 

Pour ce faire, le trace geometrique de la 
succession des trongons d'axes du module suiveur- 

30 limiteur 47 est celui d'un arc de cercle CD centre sur 
le point milieu A du segment reliant les deux points de 
contact des galets avant. 

Le meme point milieu des galets arri£re est 
reference B. 

35 Selon les particularites technologiques de 

construction, utilisees pour la variante representee, 
les trongons formant l'axe de pivotement 7 et disposes 
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selon un arc de cercle CD de centre A et supportes par 
des pieces palidres fixes 57,58 pour le bras 2 et 59,60 
pour le bras 3, solidaires du bloc d'essieu 8 et 
dispos&es en eventail radialement par rapport au centre 
5 A. La liaison de pivotement est 1 1 articulation formee 
de la succession en arc de cercle des troncons d'axes 
rectilignes comme represente sur la figure 11. 

Des extr6mites des troncons d'axe sont 
portees par les chants transversaux des decoupes en 
10 cr£neaux 34 & 36 que presentent les bases 24 et 25 des 
pieces triangulaires formant les bras de guidage 2 et 
3. 

Selon la realisation preferee, la liaison 
entre les pieces palieres fixes et les troncons d'axe 

15 est a chaque fois une articulation deformable telle que 
61 du type k faible resistance en direction axiale 
c'est-a-dire selon la direction g§n6rale du troncon 
d'axe et & forte resistance radiale. 

Un exemple de realisation de ce type de 

20 liaison est illustre par les figures 14 a 16. II s'agit 
de la succession d' articulations deformables identiques 
telles que 61 constitutes chacune par exemple d'une 
structure eiastique formee d'une juxtaposition de 
lamelles telles que 62 plates ou conformees en manchon 

25 en matiere eiastomere col lees entre el les avec 
interposition d'un intercalaire. 

Chaque articulation deformable 61 se deforme 
axialement de la fagon illustree par les figures 15 et 
16 par une extension axiale & decalage, jusqu'* un 

30 deplacement maximal predetermine par construction. 

La resistance importante a la deformation 
transversa le de cette structure composite formee d'une 
succession alternee de lamelles elastiques et 
d 1 intercalaires selon la technique du caoutchouc 

35 lamifie provient de la structure lameliee de la liaison 
existant entre chaque piece paliere 57 d 60 et le 
troncon d'axe adjacent. Inversement la deformation en 
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cisaillement n' oppose qu 9 une faible resistance 
provenant egalement de ce type de structure. 

On peut ainsi disposer d'une liaison & grande 
deformation transversa le par rapport au vehicule et a 
faible deformation longitudinale particulidrement utile 
pour le travail des differents elements composant le 
module suiveur-limiteur 47 comme on le verra ci-apres. 

L 9 ensemble forme par les deux bras 2 et 3 du 
module suiveur-limiteur 47 est monte flottant de la 
fagon decrite ci-dessus par rapport a l'essieu 8 et 
ceci de part et d 9 autre de la position de ligne droite 
sur une faible plage de debattement angulaire defini 
par la course de chaque piece paliere jusqu'& sa 
position d 9 extension maximale. 

Le module suiveur- limit eur 47 peut etre 
complete par deux liaisons de maintien temporaire dans 
une position centrale de 1 9 ensemble des deux bras. Ce 
moyen peut etre materialise par deux dispositifs 
d 9 immobilisation laterale temporaire a changement 
d'etat commande. Cette liaison presente un moyen 
technique de verrouillage pour provoquer son blocage 
temporaire lors de son utilisation comme ensemble de 
guidage. 

Ces dispositifs d 9 immobilisation laterale 
temporaire peuvent etre realises sous differentes 
formes techniques notamment celle a genouiliere decrite 
ci-dessus et representee sur les figures. 

Chaque liaison est, par exemple, constituee 
de deux biellettes articuiees entre elles I'une a la 
suite de l 9 autre en un point d 9 articulation 
intermediaire pour former un ensemble du type 
articulation a genouiliere. 

L 9 extreroite libre d 9 une des biellettes est 
articuiee & un point fixe solidaire du bloc d 9 essieu. 
L 9 extremite libre de l 9 autre biellette est articuiee de 
preference sur le f lane de la partie infer ieure du c6te 
de liaison de chaque bras. 
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La biellette cdte bras presente une extremite 
teiescopique permettant une variation de longueur 
supplement a ire. 

Cette liaison forme un triangle deformable 
5 dont les biellettes constituent les cdtes, dont 
!• articulation & genouilldre forme le sommet et dont 
l^ntervalle entre les deux extremites libres en est la 
base. Ce triangle se deforme automat iquement par 
variation de 1 1 inclinaison des biellettes sous l'effet 

10 de la deviation angulaire du module suiveur-liraiteur . 

Selon 1' invention, cette deformation permet l^cart 
angulaire necessaire en virage et en combinaison avec 
les articulations deformables un ecart angulaire 
repr€sentatif du d§battement angulaire autorise. 

15 Lors d f un debattement lateral, les positions 

limites definissant la deviation angulaire maximale 
correspondent a la fin de course des trongons d'axe de 
pivotement de part et d' autre de leur position centrale 
occup€e en ligne droite. 

20 Le module de limitation 47 peut etre 

immobilise en position centrale par le blocage 
resultant de l'alignement des biellettes. A cet effet, 
comme deja decrit, 1 • articulation commune est reliee a 
une commande exterieure par une tige de commande 

25 actionnee en poussee ou en traction par un organe 
moteur bidirectionnel afin de provoquer le blocage ou 
la liberation de la liaison. 

L'etat bloque des deux genouilieres rend le 
module limiteur-suiveur 47 equivalent & 1» ensemble 

3 0 direct ionnel avant 1. 

On peut ainsi constituer sur simple commande 
de changement d'etat un ensemble directionnel aussi 
bien h l»arriere qu»a 1' avant, c'est-a-dire transformer 
par une simple commande de verrouillage-deverrouillage 

35 1 •ensemble directionnel avant 1 en un module limiteur- 
suiveur 47 et inversement. 

Ceci permet sur commande d^tiliser le 
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vehicule en sens de marche inverse. 

Cette fonction peut exister egalement pour la 
variante representee sur la figure 3. 

La reversibility totale est ainsi garantie. 
5 Le systeme de guidage selon 1 ' invention 

consiste en diffferentes variantes plus ou moins 
complexes. 

On distingue d'abord la realisation de base. 
Elle comporte uniquement un ensemble directionnel 1 a 
10 deux bras pivotants 2 et 3 telle que decrite en debut 
(figure 1) . 

On distingue ensuite une autre realisation 
sans limiteur de debattement lateral qui permet de 
fonctionner dans les deux sens de marche (figure 3) . 

15 on distingue encore ensuite la realisation 

avec module suiveur-limiteur 47 de debattement lateral 
autorisant un debattement limite a l'arriere, 
realisation qui presente un ensemble directionnel avant 
1 quelconque ma is con forme ou equivalent & la 

20 realisation de base et un module suiveur-limiteur 
arri&re 47 tel que d§crit. L 1 ensemble directionnel 
avant 1 est monte f onctionnellement rigide en direction 
avec l'essieu (figures 2 ou 4) • 

On distingue plus particulierement la 

25 realisation reversible avec suiveur-limiteur 47 c'est- 
a-dire la realisation presentant un ensemble 
directionnel 1 & l f avant et un module suiveur-limiteur 
47 a l"arriere tous deux identiques (figure 4). Dans ce 
mode de realisation, 1* ensemble directionnel 1 est 

30 rendu f onctionnellement rigide en direction avec 
l'essieu 8 par 1 • intermedia ire des dispositifs 
d» immobilisation temporaire commandee 4 3,44 a 
verrouillage-deverrouillage (figures 10 et 11) . 

II existe une categorie suppiementaire de 

35 formes de realisation qui consiste a rajouter a chaque 
variante la fonction d» extract ion des galets du ou des 
rails de guidage. Cette forme de realisation impose un 
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ensemble directionnel 1 relevable ou un ensemble 
directionnel 1 et un module suiveur-limiteur 47 tous 
les deux relevables. 

Pour relever l'un des ensembles, il suffirait 
5 de lib£rer les dispositifs d 1 immobilisation temporaire 
command£e 43,44 et de basculer vers le haut 1 B ensemble 
de guidage 1 et/ou le module suiveur-limiteur 47 sous 
l'effet d'un moyen moteur. 

L' ensemble directionnel 1 seul fonctionne de 

10 fagon classique puisqu'il est realise fonctionne llement 
rigide en orientation avec l'essieu 8. II gouverne done 
directement 1'essieu. Ses variations angulaires 
consecutives aux courbes du trace S suivre 
materialis^es par les courbures du ou des rails de 

15 guidage provoque une orientation correspondante de 
I'essieu 8. 

Selon une realisation particulifere 
representee sur les figures 11 et 12, le systeme de 
guidage avec limitation du debatteraent lateral est 

20 monte sur le module intermediaire 11 autoporte par un 
essieu 8 place entre deux voitures successives d'une 
rame routidre de transport en commun. 

On remarque sur ces figures deux ensembles 
identiques l'un 1 & l'avant servant d 1 ensemble de 

25 guidage et 1* autre 47 a l'arri&re servant de module 
suiveur-limiteur ainsi que les bases 24,25 des bras 
triangulaires 2 et 3 decoupees en cr£neaux 34 a 37 et 
les trongons d'axe 30 a 33 traversant les pieces 
palidres 57 a 60. 

30 L 1 ensemble avant 1 est immobilise en 

direction par rapport cl 1* essieu 8 par deux dispositifs 
d* immobilisation temporaire command£e 43,44 qui ont ete 
bloques sous l 1 action du moyen bidirectionnel 56 de 
commande d'etat. Cet etat bloque se caracterise par 

35 l'alignement des articulations des biellettes formant 
les genouilleres. 

Cette liaison reste a l'etat bloque jusqu'a 
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ce qu'une action du moyen bidirectionnel 56 de commande 
d'etat sous la forme d'une force later ale provoque le 
desalignement au niveau de 1 'articulation intermediaire 
54 de la genouillere. 
5 L ' ensemble arriere est identique, ma is sert 

de module suiveur-limiteur 47. Pour ce faire, les 
dispositifs d' immobilisation temporaires 43,44 sont 
debloques, c'est-&-dire que les articulations de la 
genouillere 55 sont desalignees et laissees flottantes 

10 par le moyen bidirectionnel 56 de commande de 
changement d'etat de la liaison a genouillere. Cette 
liaison variera en longueur et s'adaptera & la longueur 
necessaire entre le point fixe 45,4 6 et la jonction 
articulee existant sur le flanc du bras adjacent pour 

15 les diverses inclinaisons angulaires de 1' ensemble des 
bras dans le plan de ceux-ci. 

D'autres particular ites du module 

intermediaire 11 autoporte proviennent de son essieu 63 
en U, de ses suspensions super ieures 64,65 et de ses 

2 0 deux centres de pivotement 66,67 entre les voitures 
ainsi que de son ossature fermee 68. Elles entrent dans 
le cas d' application propre au transport en commun 
routier par rame composee de plusieurs voitures reliees 
entre elles A travers un module intermediaire. 

25 On expliquera maintenant le f onctionnement de 

la variante avec limiteur de debattement lateral. On 
rappelle que selon cette variante, 1 'ensemble 
directionnel avant 1 est immobilise en cap par rapport 
& 1' essieu par tout moyen convenable, en particulier 

30 par les moyens decrits qui sont des dispositifs h 
immobilisation temporaire 43,44. 

Le limiteur de debattement lateral joue son 
rdle en cas de perte momentanee d 1 adherence ou de 
ripage, ou d'une difficulty de roulage liee aux roues, 

35 de vent lateral ou toute autre cause de debattement 
lateral. 

Un exemple type est represents sur les 
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figures schematiques de 16 I 19. 

Lors de la survenue d'une perte d' adherence 
des pneus, 1'essieu s'eioigne de sa position corrects, 
ce deplacement represente un debattement lateral. 
5 Selon 1' invention, on cherche & limiter ce 

debattement lateral & une valeur maximale. 

Le travail des differents organes est le 

suivant . 

Les dispositifs d ' immobilisation laterale 

10 temporaire commandee 43,44 situes i l'arrifere c'est-a- 
dire du cdte du module limiteur 47 sont rel&ch&s. Les 
biellettes 52,53 ainsi rendues libres en mouvement 
pennettent au module suiveur-limiteur 47 de varier 
l&g&rement en direction en raison de son montage 

15 flottant par lequel il est relie au bloc d'essieu 8. 

Un deport lateral de 1'essieu provoquera un 
debattement lateral et en consequence un deplacement 
des pieces palidres 57 & 60 sur les troncons d'axe a 
travers les articulations deformables 61. 

20 L' amplitude du mouvement de debattement 

lateral provoque par la perturbation peut ttre 
inferieure & la course angulaire correspondante et 
n'engendrer qu'une deformation limitee de 
1' articulation deformable 61. Dans ce cas, le seuil 

25 n'est pas atteint. II peut s'agir d'un debattement 
normal de prise de virage ou d'un deport lateral de 
faible amplitude. 

Les vues schematiques des figures 16 & 19 ont 
pour but d'illustrer de facon simple la limitation du 

30 debattement lateral en ligne droite et en virage lors 
d'une situation de glissade ou de derapage. 

Les lignes en traits pleins representent la 
trajectoire normale des roues de 1'essieu, celles en 
traits interrompus representent la trajectoire de 

35 derive c'est-a-dire celle avec debattement lateral de 
1'essieu dans le cas d'un desaxement (sans et ensuite) 
avec inclinaison de 1'essieu. La ligne centrale 
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repr&sente le rail de guidage. Elle indique la 
direction a suivre. Les lignes ou courbes adjacentes 
montrent les trajectoires de derive du milieu d'essieu 
en ligne droite et en virage. A et B dSsignent les 
5 points situ€s au milieu du segment entre les points de 
contact des galets respectivement avant et arriere et 
CD l'arc de cercle de centre A. 

Priv§s de leur adherence les pneus glissent 
ou ripent et I'essieu se retrouve dans une position 
10 desax&e. Pour le deport lateral sur ligne droite on a 
choisi de representer une trajectoire en biais. Pour le 
deport lateral en virage, la trajectoire est legdrement 
excentr §e . 

De 1 Observation des figures 17 et 18 on 
15 remarque qu'a la ieg&re inclinaison de I'essieu 
traduisant le debattement maximal autorise par le 
syst&me correspond une position d'ecart angulaire 
maximal des bras arriere du module suiveur-limiteur sur 
l'arc de cercle CD de centre A materialise a l f arriere 
20 de I'essieu. 

Les courses de part et d 1 autre sur cet arc CD 
c'est-a-dire l'intervalle d'arc entre la position de 
ligne droite et la position limite de debattement sont 
representees a chaque fois par un segment en trait 
25 fort. 

Ce debattement limite provient de 1' extension 
maximale de 1 •articulation deformable par rapport a sa 
position mediane de ligne droite. 

A 1' observation des figures 19 et 20, le meme 
30 ph€nom&ne de desalignement des axes des bras avant et 
arriere se produit. Le module suiveur-limiteur 47 de 
debattement lateral de l'essieu a pour effet de limiter 
ce desaxement en l'arretant au-dela d'une certaine 
valeur de seuil. 

35 
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i 

REVINDICATIONS 

i 

1. Systdme de guidage pour un essieu (8) d'un 
v€hicule routier mettant en oeuvre un ensemble de 

5 guidage portant deux galets inclines se d^plagant le 
long d'au moins un rail de guidage au sol, caracteris& 
en ce que 1' ensemble de guidage au sol est un ensemble 
direct ionnel (1) form6 de deux bras (2) et (3) 
pivotants autour d'un axe (7) transversal au v6hicule, 

10 soumis a une charge verticale et a une contrainte de 
jumelage, les bras (2) et (3) portant chacun un galet 
de guidage incline (12,13) ou (14,15) en prise de 
roulage sur une piste de guidage d'au moins un rail de 
guidage au sol et en ce qu'il est relie de fagon 

15 fonctionnellement rigide en orientation & 1* essieu (8). j 

2. Syst&me de guidage selon la revendication 
1 caract€ris6 en ce que la contrainte de jumelage se 
decompose en une force 41astique transversale et en un 
agencement m&canique dissociable assurant la 

20 solidarisation transversale temper a ire des deux bras. 

3. Systdme de guidage selon la revendication 
1 ou 2 caract&rise en ce que les galets inclines de 
guidage (12,13) sont proches, inclines en V h pointe 
dirigee vers le bas formant un couple (19) et en ce que 

25 le rail de guidage est un rail central (16) . . 

4 . Systdme de guidage selon la revendication | 
1 ou 2 caract£ris€ en ce que les galets inclines de 

guidage (14,15) sont distants l'un de 1' autre, inclines , 
en V a pointe dirigee vers le haut et en ce que le rail 
30 de guidage est constitu§ d'un ensemble de deux rails de 
guidage (17,18) distants l'un de 1' autre. 

5. Systdme de guidage selon I'une quelconque 
des revendications pr§c§dentes caracteris§ en ce que 
l v ensemble de guidage (1) est reli6 en outre & 1' essieu 

35 (8) par deux dispositifs d 1 immobilisation. 

6. Syst&me de guidage selon la revendication 
pr6c§dente caracterise en ce que les dispositifs ; 
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d 1 immobilisation sont & immobilisation temporaire. 

7 . Syst&me de guidage selon la revendication 
pr6c£dente caract£ris& en ce que 1 • immobilisation 
temporaire passe sur commande d'un £tat dans un autre. 
5 8. Syst&me de guidage selon rune quelconque 

des revendications pr£c£dentes caracterise en ce qu f il 
comporte un ensemble directionnel h l'avant et un 
ensemble identique a l'arriere. 

9. Systdme de guidage selon l'une quelconque 
10 des revendications precedentes de 7 a 8 caract6ris£ en 

ce que les dispositifs d 1 immobilisation de I 1 ensemble 
directionnel avant sont verrouill£s et en ce que ceux 
de 1' ensemble arrifcre sont deverrouill£s. 

10. Systfcme de guidage selon l'une quelconque 
15 des revendications precedentes caracterise en ce que 

1* ensemble de guidage est double a l'arrifcre par un 
module suiveur (47) en prise de roulage par ses galets 
sur au mo ins un rail de guidage. 

11. Systdme de guidage selon I'une quelconque 
20 des revendications precedentes caracterise en ce que 

1» ensemble de guidage est double h l'arriere par un 
module (47) limiteur-suiveur de debattement lateral 
assujetti au rail de guidage, module monte pivotant sur 
l'essieu (8) et depla<?able lateralement de fagon 
25 limitee par des articulations deformables (61) sur un 
trac6 en arc de cercle CD centre sur le point milieu A 
des deux points de contact des galets inclines de 
1' ensemble de guidage. 

12. Systdme de guidage selon la revendication 
30 1, caracterise en ce que 1* ensemble de guidage est 

double a l'arrifcre par un ensemble identique mobile 
lateralement par deplacement lateral le long de l'axe 
de pivotement et dont les dispositifs d f immobilisation 
temporaire sont lib£r€s pour jouer le r61e d'un module 
35 suiveur- limiteur de debattement lateral. 

13. Systdme de guidage selon la revendication 
11 ou 12, caracterise en ce que les bras (2) et (3) 
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sorvt articul€s £ pivotement sur l'essieu (8) par 
1 1 intermedia ire d f une succession de trongons d'axes 
disposes selon un arc de cercle CD centr6 sur le point 
milieu A des points de contact des deux galets avant. 
5 14, Syst&me de guidage selon l'une quelconque 

des revendications 5 a 9, caracteris€ en ce que les 
dispositifs d v immobilisation temporaire sont des 
articulations a genouill^re (55) form€es chacune de 
deux biellettes articul6es entre elles par une 

10 articulation centrale et articulee en extremite pour 
l'une a un point fixe (45,46) par rapport a l'essieu et 
pour l'autre a l'un des bras de guidage (2) ou (3) f 
1' articulation centrale etant deplacee transversalement 
par une tige de commande actionnee par un organe moteur 

15 bidirectionnel (56). 

15. Syst&me de guidage selon la revendication 
pr€c€dente caract6rise en ce que 1 ' extr6mit6 de la 
biellette situ€e cdte bras de guidage est t^lescopique. 

16. Syst&me de guidage selon l'une quelconque 
20 des revendications 11 h 13, caracterisi en ce que les 

articulations d£formables sont form&es de pieces 
palifcres portant chacune un trongon d'axe a travers une 
liaison €lastique d€formable. 

17. Systdme de guidage selon l'une quelconque 
25 des revendications precedentes, caracterise en ce que 

1 'ensemble de guidage (1) est extractible du rail de 
guidage. 

30 
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FIG. I 



FIG. 2 



FIG. 3 
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FIG. 11 
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